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(54) SYSTEME DE CONNEXION ELECTRIQUE ENTRE UN VEHICULE ET UNE STATION DE RECHARGE OU 
SIMILAIRE. 

(57) L'ensemble comprenant un vehicule (1) susceptible 
de se deplacer sur une surface et une station (2) distincte 
du vehicule, munis chacun d'un connecteur (3; 4). Les con- 
necteurs (3; 4) sont enfichables Tun dans Pautre pour une 
plage de position d'un des connecteurs par rapport a I'autre, 
les positions dudit connecteur dans la plage s'etendant 
dans un plan parallele a la surface. De preference, Tun (4) 
des connecteurs comprend deux bornes (19; 20) permettant 
d'inserer entre elles deux bornes (13; 14) de I'autre connec- 
teur (3). 
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SYSTEME DE CONNEXION ELECTRIQUE ENTRE UN VEHICULE 
ET UNE STATION DE RECHARGE OU SIMILAIRE 



5 La presente invention conceme un ensemble comprenant un vehicule et une 

station distincte du vehicule, munis chacun d'un connecteur permettant de connecter 

electriquement le vehicule a la station. 

II existe un besoin de permettre une connexion electrique simple et fiable entre 

un vehicule et une station distincte du vehicule servant par exemple a recharger les 
10 batteries du vehicule. Un but de Tinvention est de permettre une telle connexion sans 

qu'il soit necessaire qu'un utilisateur ait a manipuler les connecteurs, tout en assurant 

une connexion fiable. 

Un autre but est de permettre son utilisation sur des vehicules autonomes, 

c'est-a-dire qui se deplacent sans intervention humaine, tels que des robots roulants. 
15 II s'agit alors de permettre aux vehicules autonomes d'etablir et d'interrompre eux- 

memes la connexion sans intervention humaine. Le vehicule autonome doit pouvoir 

etablir lui-meme la connexion de maniere fiable, mais sans pour autant necessiter des 

moyens techniques complexes et couteux. Par ailleurs, un but est que le vehicule 

puisse aisement etablir la connexion avec la station meme si celle-ci est depla9able 
20 de sorte qu'elle soit eventuellement placee a un endroit quelconque, tout en evitant 

que cette exigence de flexibility de positionnement de la sfation ne necessite des 

moyens techniques complexes ct couteux. 

Un autre but encore est de permettre de faire passer par la connexion electrique 

des courants eleves, par exemple, des courants de recharge ultrarapide de batteries 
25 pouvant equiper le vehicule. Ces courants peuvent etre nettement superieurs a 10 

amperes. 

A cette fin, la presente invention propose un ensemble comprenant un vehicule 
susceptible de se deplacer sur une surface et une station distincte du vehicule, munis 
chacun d'un connecteur, dans lequel les connecteurs sont enfichables Tun dans 

30 1 'autre pour une plage de position d'un des connecteurs par rapport a l'autre, les 
positions dudit connecteur dans la plage s'etendant dans un plan parallele a la 
surface. Cet agencement permet une connexion facile et simple du vehicule avec la 
station. Pour cela, il suffit par exemple que la station soit positionnee de fa$on a ce 
que son connecteur soit au meme niveau que le connecteur du vehicule. De la sorte, 

35 Falignement des connecteurs est assure dans la direction, verticale. Par ailleurs, le 
positionnement horizontal du connecteur du vehicule par rapport au connecteur de la 
station est facile a assurer par le vehicule en raison de l'existence de la plage de 
position d'un connecteur par rapport a Pautre qui s'etend horizontalement. 



18576.doc . 7 arif 2001 - 1/U 



2828589 

2 - 



Autrement dit, le vehicule n'aura pas besoin d'assurer un positionnement horizontal 
precis pour enficher les connecteurs. Cela evite de devoir mettre en ceuvre des 
moyens complexes pour permettre un positionnement adequat. Par convention, on 
entendra par plan horizontal un plan parallele a la surface sur laquelle se deplace le 
vehicule et on entendra par vertical, une direction perpendiculaire a la surface sur 
laquelle se deplace le vehicule. 

Selon une variante, la plage comprend une premiere position dudit connecteur 
et une deuxieme position dudit connecteur parallele a la premiere position, la 
premiere position etant decalee de la deuxieme position d'au moins 10 cm, de 
preference d'au moins 20 cm. 

Selon encore une variante, les connecteurs sont enfichables suivant un angle 
variable entre eux pour un point d'enfichage quelconque entre les connecteurs, 
Fintervalle angulaire etant de preference d'au moins 10°, avantageusement d'au 
moins 25°, ou encore de preference d'au moins 60°. 

Selon une autre variante, 1'un des connecteurs comprend deux bomes 
permettant d'inserer entre elles deux bornes de 1'autre connecteur. 

Selon encore une variante, les deux bornes de l'un des connecteurs sont 
pincees elastiquement entre les deux bornes de Tautre connecteur. 

Selon encore une autre variante, les bornes de l'un des connecteurs sont 
disposees en forme de coin suivant la direction d'enfichage avec Tautre connecteur. 

On peut egalement prevoir que l'etendue de ladite plage de position permette le 
branchement simultane de plusieurs connecteurs du type equipant le vehicule sur le 
connecteur de la station. 

Selon une variante, la projection du bord d'enfichage du connecteur de la 
station sur le plan contenant ladite plage de position presente une forme generale en 
arc de cercle ou d'ellipse, de preference un quart de cercle, un demi-cercle ou un 
cercle complet. 

Selon encore une variante, le vehicule est du type autonome. 
Selon une autre variante, la station est pourvue d'une balise servant a guider le 
vehicule vers le connecteur de la station. 

Selon encore une autre variante, la balise est de type visuelle et le vehicule 
comprend un systeme de vision servant a reperer la balise pour guider le vehicule. 

On peut egalement prevoir que la projection du bord d'enfichage du connecteur 
de la station sur le plan contenant ladite plage de position presente une forme 
generale en arc de cercle ou d'ellipse, de preference un quart de cercle, un demi- 
cercle ou un cercle complet, et en ce que la balise est placee au droit du centre de 
1'arc de cercle ou d'ellipse. 
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Selon une variante, le vehicule comprend un element de stockage d'energie 
electrique. la station servant a recharger Pelement de stockage d'energie lorsque le 
vehicule y est connects 

Selon encore une variante, la station est un deuxieme vehicule, chacun des 
5 vehicules etant equipe d'au moins un element de stockage d'energie electrique, dans 
lequel le premier vehicule est prevu pour recharger au moins partiellement la batterie 
du deuxieme , vehicule a partir de sa propre batterie lorsque le premier vehicule est 
connecte au deuxieme vehicule. 

L'invention concerne aussi le vehicule de ces modes de realisatipn. 
10 L'invention concerne encore la station de ces modes de realisation. 

D'autres caracteristiques et avantages de l'invention apparaitront a la lecture de 
la description qui suit d'un mode de realisation prefere de l'invention, donnee a titre 
d'exemple et en reference au dessin annexe. 

Les figure la et lb represented schematiquement un robot et une station de 
15 recharge selon un mode de realisation de l'invention vus respectivement de cote et de 
dessus. 

Les figures 2a et 2b illustrent schematiquement les connecteurs male et femelle 
equipant le robot et la station des figures la et lb, vus respectivement de cote et de 
dessus, la vue de dessus etant a une echelle plus petite par rapport a celle de cote. 

20 Les figures 3a et 3b illustrent schematiquement un autre mode de realisation 

des connecteurs male et femelle equipant le robot et la station des figures la et lb, 
vus respectivement de cote et de dessus ; la vue de dessus est a une echelle plus 
petite par rapport a celle de cote. 

La figure la montre schematiquement un vehicule autonome 1, en Toccurrence 

25 un robot de type Pionner® de la societe americaine Activmedia, et une station 2 
servant a recharger les batteries du robot a partir du secteur. Le robot 1 a des roues 5 
lui permettant de se deplacer sur la surface de roulement 6. La surface de roulement 
est generalement plane et horizontal - horizontale etant prise ici au sens strict du 
terme -, mais pourrait aussi etre inclinee. La station 2 est posee sur la surface de 

30 roulement 6. 

Le robot 1 est muni d'un connecteur male 3 et la station 2 est muni d'un 
connecteur femelle 4 correspondant. Les connecteurs male 3 et femelle 4 sont tous 
les deux situes au rneme niveau par rapport a la surface de roulement 6. De cette 
fa^on, les deux connecteurs sont toujours alignes du point de vue vertical. 
35 Le robot 1 provoque Penfichage du . connecteur male 3 dans le connecteur 

femelle 4 en se positionnant devant la station 2 pour que son connecteur male 3 soit 
face au connecteur femelle 2. II suffit alors au robot I d'avancer le connecteur male 3 
vers le connecteur femelle 4 jusqu'a enfichage. Le deplacement du connecteur peut 
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simplement etre obtenu par le deplacement du robot 1 vers la station 2. Dans ce cas, 
le connecteur male 3 peut etre agence de fa?on fixe sur le robot 1 en un endroit 
accessible par le connecteur femelle 4 lors du deplacement du robot 1. II pourra 
notamment etre en saillie a 1'avant ou a l'arriere du robot 1. En variante, le robot 1 

5 comprend un verin sur lequel est monte le connecteur male 3, le verin permettant de 
deplacer le connecteur 3 horizontalement vers le connecteur femelle 4 de la station 2 
jusqu'a enfichage. De plus, le verin peut etre monte pivotant autour d'un axe vertical 
sur le robot 1 avec un moteur permettant de varier la position angulaire du verin 
autour de l'axe. De cette facpon, le robot 1 peut deplacer le connecteur le long de 

10 differente direction horizontale sans devoir se deplacer. Le robot 1 peut aussi etre 
prevu pour varier la position verticale du connecteur 3 pourvu qu'il puisse le 
positionner a la hauteur predeterminee correspondant a celle du connecteur 4 de la 
station. 

Par ailleurs, le connecteur male 3 est prevu pour pouvoir etre enflche dans le 

15 connecteur femelle 4 pour une plage de positionnement horizontal du connecteur 
male 3 en face du connecteur femelle 4. La taille de cette plage de positionnement est 
de preference determinee pour etre suffisante par rapport a la precision de 
positionnement en face du connecteur 4 de la station 2 que le robot 1 est capable 
d'assurer. Pour le robot 1 pris en exemple, la plage de positionnement laterale - en 

20 decalant horizontalement Tun des connecteurs parallelement a lui-meme - a de 
preference une longueur minimale de 10 cm — plus avantageusement de 20 cm - en 
consideration de son systeme de vision et de la manoeuvre de demi-tour qu'il effectue 
lors de l'enfichage qui seront decrits plus loin. De fa<?on similaire, les connecteurs 
sont de preference enfichables - pour un point d'enfichage quelconque entre les 

25 connecteurs - suivant un angle variable entre eux, Tintervalle angulaire etant de 
preference d'au moins 10°, plus avantageusement d'au moins 25°, ou encore de 
preference d'au moins 60°. On peut ainsi envisager un angle voisin de ou d'au moins 
60°, ce qui est encore plus avantageux. 

Les figures 2a et 2b illustrent un mode de realisation des connecteurs male et 

30 femelle. Seuls les connecteurs 3 et 4 sont representees par souci de clarte. 

Le connecteur male 3 a la forme generale d'un becquet. II comprend un support 
isolant 12 - par exemple en matiere plastique ou en bakelite - presentant une face 
superieure et une face inferieure portant chacune une borne respective 13 et 14 du 
connecteur. Les bornes 13 et 14 peuvent etre realisees sous la forme de plaques 

35 conductrices, par exemple en cuivre. Les bornes 13 et 14 sont fixees sur le support 
par tout rnoyen approprie, par exemple a l'aide de vis dans une zone des bornes ne 
servant pas de surface de contact avec les bornes du connecteur femelle 4. Les bornes 
13 et 14 s'etendent parallelement entre elles. En outre, les extremites avant des 
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homes 13, 14 peuvent etre rabattues pour faciliter la penetration des bomes entre 
celles du connecteur femelle 4. 

Le connecteur 3 est fixe au robot 1 de preference via la face arriere du support 
12 par tout moyen approprie tel que des vis. Lorsque les bornes 13, 14 sont en forme 
5 de plaques paralleles entre elles, le connecteur 3 est fixe au robot 1 de fa^on qu'elles 
soient horizontales. Les bornes 13, 14 sont relies au circuit electrique du robot 1 par 
tout moyen approprie^ par exemple des fils electriques. 

Le connecteur femelle 4 a la forme generate d'une machoire. II comprend deux 
plateaux 16, 17 superposes de fa?on espacee. Vu de dessus, ils presentent chacun la 
10 meme forme de demi-cercle. Ils sont relies rigidement entre eux dans leur partie 
arriere, le long du segment droit des demi-cercles, par une poutre 18 de section 
rectangulaire: L'un des deux plateaux 16, 17 ou les deux et/ou la poutre 18 sont 
realises en une matiere isolante telle qu'une matiere plastique ou du bakelite. 

Un element conducteur 19 est dispose le long du bord interieur du demi-cercle 
15 du plateau superieur 16 - cf. le pointille sur la figure 2b. Cet element conducteur 19 
definit une premiere borne du connecteur femelle 4. II pourra s'agir par exemple 
d'une tresse de cuivre reposant avantageusement sur un bandeau de mousse 21. Une 
deuxieme borne 20 est formee de la meme maniere le long du bord interieur du 
plateau inferieur 17. 

20 La distance entre les bornes 19 et 20 est defini pour permettre d'inserer entre 

eux les bornes 13, 14 du connecteur male 3. 

Le connecteur femelle 4 est fixe a la station 2 par sa partie arriere droite par 
tout moyen approprie tel que des vis traversant la poutre 18 ou des equerres fixees 
sur les plateaux 16 et 17. Les bornes 19, 20 sont reliees au chargeur de la station 2 

25 par tout moyen approprie tel que des fils electriques. 

Le connecteur femelle 4 est fixe a la station 2 de fapon a ce que les bornes 19 et 
20 s'etendent globalement de fa9on horizontale. Par ailleurs, le connecteur femelle 4 
est fixe a la station 2 a un niveau correspondant a celui du connecteur male 3 du 
robot 1. 

30 La figure la illustre la situation d'ensemble du robot 1 avec son connecteur 

male 3 et ses deux bornes 13, 14 et la station 2 avec son connecteur femelle 4 et ses 
deux bornes 19, 20. 

L'operation d'enfichage des connecteurs est realisee par le robot 1 de la fa<?on 
deja decrite, c*est-a-dire grace au mouvement d'avance impregne par le robot 1 a son 
35 connecteur male pour Tenficher dans le connecteur femelle. II en resulte que les 
bornes 13, 14 sont inserees entre les bornes 19, 20. La borne 13 est alors en contact 
electrique avec la borne 19 et la borne 14 avec la borne 20. La conformation des 
connecteurs permet l'enfichage du connecteur male 3 dans le connecteur femelle 4 a 
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la fois suivant une plage de positionnement laterale et angulaire. A titre d' illustration, 
sur la figure 2b, le connecteur male a ete represents en pointilles 3' dans une position 
enfichee dans le connecteur femelle 4 avec un decalage angulaire A par rapport a la 
direction d'enfichage ideale qui est confondue avec le rayon des plateaux 16, 17 

5 correspondant au point de recontre des deux connecteurs. Comme deja indique, 
Tintervalle des valeurs de Tangle A permettant Penfichage entre les deux 
connecteurs est de preference d'au moins 10°, plus avantageusement d'au moins 25°. 
Dans ce mode de realisation, cet intervalle est en fait superieur ou egal a 60°. 

Les bandeaux de mousse 21 sont avantageusement prevues pour donner une 

10 elasticity aux tresses 19, 20 - ou autres elements conducteurs - formant les bornes du 
connecteur femelle 4. Cette elasticite permet de procurer une pression de contact 
entre les bornes des deux connecteurs afin d' assurer une resistance de contact faible 
lors du passage du courant. Par ailleurs, la section des bandeaux de mousse 21 peut 
etre en forme de coin se retrecissant vers le bord des plateaux 16, 17. Cela facilite 

15 Pinsertion entre elles des bornes du connecteur male 3, procure un auto-alignement 
en direction verticale et assure une augmentation croissante de la pression de contact 
entre les bornes des deux connecteurs. De fa<?on similaire, les plateaux 16, 17 
peuvent egalement presenter une elasticite contribuant a cette augmentation 
progressive de la pression de contact entre les bornes au fur et a mesure de 

20 l'insertion. Bien evidemment, PefFort d'insertion du connecteur male est fourni par le 
robot 1 . 

En variante, les plaques 13, 14 sont disposees sur un support 12 en forme de 
coin qui se retrecit vers Pavant du connecteur male 3. Ceci permet d'accroitre Peffet 
d' augmentation de la pression de contact au fur et a mesure de Penfoncement du 
25 connecteur male 3 dans le connecteur femelle 4. 

A titre d'exemple, le dimensionnement des connecteurs peut etre le suivant : 

- connecteur male 3 : 

- distance separant les deux plaques de contact 13, 14 : a = 24 mm ; 

- longueur des surfaces de contact des plaques 13, 14 : b = 36 mm ; 
30 - largeurs des surfaces de contact des plaques 13, 14 : c = 160 mm ; 

- connecteur femelle 4 : 

- rayon des plateaux 16, 17 : R = 200 mm ; 

- distance entre les deux plateaux : d == 38 mm ; 

- largeur des tresses 19, 20 : f = 40 mm ; 

35 - hauteur maximale des tresses 19, 20 par rapport au plateau respectif 

13, 14 : e = 9 mm. 

Avec un tel dimensionnement, Penfichage des connecteurs par le robot 1 
permet de faire transiter 60 amperes ou plus a travers la connexion meme lorsque le 
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connecteur male 3 n'est pas entierement enfonce dans le connect eur femelle 4. La 
chute de tension engendre par les deux contacts entre bornes reste faible, de Fordre 
de 10 millivolts en cas d'enfichage complet et environ 50 mV en cas d'enfichage 
partiel. 

5 Du fait de la possibility de passer des courants importants a travers la 

connexion, il est possible de recharger de fa?on ultrarapide la batterie du robot 1 par 
la station 2. La charge ultrarapide d'une batterie est caracterisee par Fapplication 
d'un courant constant et eleve pendant une certaine duree pour la recharger jusqu'a 
un niveau d'energie de l'ordre de 50 a 70 % de sa capacite, puis la charge se poursuit 
10 a tension constante. Ainsi, le robot 1 peut etre equipe de batteries autorisant de telles 
recharges ultrarapides. La station 2 est equipee en consequence d'un chargeur adapte 
permettant de telles recharges ultrarapides. A titre d'exemple, le robot 1 est equipe 
d'une batterie 12 volts du type Genesis G13 EPX commercialisee par la societe 
Hawker et la station 2 inclus un chargeur du type Tecpro II 12V 60 A commercialise 
15 par la societe franchise Tecsup. La courbe de charge est entierement geree par le 
chargeur. Dans une premiere phase, la recharge s'effectue a courant constant 
maximal de 60 amperes jusqu'au moment oil la tension du chargeur atteint un seuil 
de 15 volts, ce qui correspond a une recharge de 50 a 70 % de la capacite de la 
batterie. Le chargeur poursuit la recharge a tension constante egale a cette tension de 
20 seuil jusqu'a 80 a 90 % de la capacite de la batterie. Le chargement ultrarapide de la 
batterie - qui a une capacite de 13Ah - s'effectue en environ 30 minutes alors que le 
chargement des batteries standards equipant ce robot a un meme niveau d'energie 
s'effectue a un courant maximal de 4 amperes et prend 180 minutes. 

Nous allons maintenant decrire la maniere dont le robot 1 s'oriente pour se 
25 diriger vers la station 2. Dans notre exemple, le robot 1 est pourvu de fagon standard 
d'une camera 7 et d'un systeme de reconnaissance d'images. La station 2 est equipee 
d'une balise visuelle 8 qui est disposee par exemple au dessus de la station 2. Plus 
particulierement, il est avantageux que la balise 8 soit situee a la verticale du centre 
des demi-cercles des plateaux 16, 17 ou du moins a la verticale de l'axe de symetrie 
30 de ces demi-cercles. La balise 8 comporte une image que le robot 1 est capable de 
reconnaitre grace a sa camera 7 et son systeme de reconnaissance d'images. 

Ainsi, lorsque le robot I decide de recharger sa batterie, il recherche la balise 8. 
Le robot 1. peut classiquement decider de recharger sa batterie lorsque sa tension 
s'abaisse en dessous d'un seuil predetermine ou encore lorsque l'energie qu'elle a 
35 fournie depasse un seuil predetermine, Tenergie foumie etant determinee par 
integration temporelle du courant fourni qui est aise a mesurer. Apres avoir reperee 
la balise 8, il se dirige vers elle et presente le connecteur male 3 orientee vers la 
balise 8 pour realiser l'enfichage dans le connecteur femelle 4. L'enfichage peut se 
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faire en n'importe quelle portion des bornes 18, 19 du connecteur femelle 4, celles-ci 
etant plus longue par rapport aux bornes 13, 14. 

La forme en demi-cercle du connecteur femelle 4 facilite l'enfichage peu 
importe Tangle avec lequel arrive le robot 1 sur la station 2. II suffit que le robot 1 
vise le centre du demi-cercle des plateaux 16, 17 grace a la balise 8. De plus, 
Tenfichage se realise meme si le connecteur male 3 ne se presente pas 
perpendiculairement aux bords arrondies des plateaux 16, 17. 

La forme semi-circulaire - ou encore semi-elliptique - du connecteur femelle 4 
est particulierement avantageuse lorsque le chargeur est destine a etre place contre un 
mur. En variante, le connecteur femelle 4 peut etre circulaire ou elliptique, et done 
entourer la station 2, dans le cas ou la station 2 est destinee a etre placee au milieu 
d'une piece. Dans ce cas, la balise 8 est adaptee pour etre visible dans toutes les 
directions. Similairement, le connecteur 4 peut etre en forme de quart de cercle si la 
station 2 est destinee a etre placee dans Tangle forme par deux murs. 

Dans le cas ou le robot 1 presente deux roues motrices situees a une extremite 
de celui-ci comme e'est le cas du robot Pionner®, il est avantageux de disposer le 
connecteur 3 a son cote oppose pour eviter le risque de perte d'adherence des roues 
sur la surface de roulement 6 lorsque les connecteurs sont enfiches. Pour le robot 
Pionner®, les roues motrices sont situees a Tavant ainsi que la camera 7. Dans ce 
cas, le robot 1 peut etre programmee pour avancer vers la station 2 - avec la camera 7 
regardant la balise 8 - jusqu'a buter contre la station 2. Le robot 1 effectue alors une 
manoeuvre de demi-tour pour presenter son arriere avec le connecteur male 3 vers la 
station 2. II lui suffit alors de reculer pour enficher le connecteur male 3 dans le 
connecteur femelle 4. 

Le robot 1 pourra arreter de pousser le connecteur 3 dans le connecteur 2 en 
fonction de la resistance mecanique rencontree qui indique que Tenfichage est 
realisee. II peut mesurer a cette fin T augmentation des courants consommes par les 
moteurs de propulsion. 

Une fois la charge de batterie finie, le robot 1 degage le connecteur 3 du 
connecteur 4 en effectuant un deplacement en sens inverse. 

II est avantageux que lorsqu'il n'est pas connecte a la station 2, le robot 1 
debranche sa batterie - ou autre circuit electrique - du connecteur 3. Pour cela, les 
bornes 13, 14 du connecteur 3 sont relies aux bornes de la batterie via les contacts 
d'un relais commande par le robot ou similaire. Ainsi, il n'y a pas de risque de court- 
circuit entre les bornes 13, 14 dans le cas ou le robot 1 heurte avec son connecteur 3 
un obstacle conducteur. 
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Le processus de comrnande du relais peut etre le suivant. La station 2 applique 
une tension a vide - de Pordre de 4 volts dans notre exemple - sur les bornes 19, 20 
du connecteur 4. 

Pour determiner qu'il est bien connecte sur la station 2, le robot 1 peut 
simplement verifier si cette tension est presente sur les bomes 13, 14 de son 
connecteur 3. Dans rafflrmative, il ferme son relais pour brancher sa batterie aux 
bornes 13, 14 sur lesquels on retrouvera sa tension dc 12 volts environ. Le chargeur 
de la station 2 detecte cette tension et applique alors le programme de charge. Le 
robot 1 peut en outre verifier le passage du courant de charge. A dcfaut, il pourra par 
exemple recommencer la manoeuvre d'enfichage ou se degager pour rechercher une 
autre station de chargement 

Bien evidemment, le robot I peut comporter des dispositifs de securite relatifs 
au chargement de la batterie tels que un detecteur de surtension au niveau de la 
batterie ou un detecteur de temperature de batterie trop elevee, et qui debranche le 
cas echeant la batterie du connecteur 3. 

Bien entendu, la presente invention n'est pas limitee aux exemples et au mode 
de realisation decrits et representee mais elle est susceptible de nombreuses variantes 
accessibles a rhomme de Tart. 

Ainsi, le connecteur agence sur le robot 1 peut etre de type femelle et celui de 
la station 2 est en consequence du type male. La longueur des bornes du connecteur 
agence sur la station 2 peut etre telle qu'elle permette Tenfichage simultane de 
plusieurs connecteurs du type oppose correspondant done a plusieurs vehicules pour 
permettre de recharger simultanement leurs batteries sur une meme station de 
recharge. 

Selon une autre variante, la station 2 peut corresponds a un second robot. L'un 
des robots peut alors porter assistance a F autre robot dans le cas ou sa batterie est 
dechargee au point de ne plus pouvoir atteindre une station de rechargement telle que 
decnte precedemment. Ce robot peut alors avertir de cette situation P autre robot, par 
exemple par liaison radio. L'autre robot repere alors le premier et se dirige sur lui 
pour se connecter a celui-ci. II recharge ensuite partiellement la batterie de ce robot 
grace a la sienne pour lui permettre de se deplacer jusqu'a la station de recharge. La 
encore, le reperage du robot peut se faire a Taide d'une balise visuelle ou similaire 
disposee sur celui-ci. 

La conception des connecteurs 3 et 4 est egalement susceptible de nombreuses 
variantes. Les figures 3a et 3b en illustrent une. Le connecteur male 3 est identique a 
celui des figures 2a et 2b. En revanche, le connecteur femelle 4 presente des 
differences. Seules les differences seront exposees. Les plateaux 16, 17 presentent un 
bord avant qui est droit au lieu de circulaire, mais il pourrait egalement etre circulaire 
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ou elliptique. Le bord avant droit se raccorde de preference obliquement aux bords 
lateraux. Les bornes 19 et 20 sont formees chacune d'une bande de cuivre agencee le 
long du bord avant - et egalement le long des bords obliques lateraux - du cote 
interieur des plateaux 16, 17. Ces bandes de cuivre sont fixees directement sur la 
5 surface des plateaux 16, 17 sans F intermedial re de mousse elastique 21. Le plateau 
inferieur 17 est fixe rigidement sur la poutre 18. Au contraire, le plateau superieur 16 
repose librement sur la poutre 18. Les deux plateaux 16, 17 sont maintenus separes 
par deux entretoises libres 25 disposees entre eux. Les entretoises 25 sont traversees 
chacune par une vis 22 munie d'un ecrou 23. Un ressort 24 prend appui sur Fecrou 
10 23 et presse le plateau superieur 16 vers Fentretoise 25 correspondante. Les ressorts 
24 procurent ainsi une elasticite a la machoire formee par les deux bornes 19, 20 lors 
de l'insertion du connecteur male 2. Les bords avants des plateaux 16, 17 peuvent 
etre biseautes pour faciliter F insertion. La encore, le connecteur 3 peut etre en forme 
de coin pour creer une augmentation progressive de la pression de contact entre les 
15 bornes. Les ecrous 23 permettent avantageusernent de regler la pression de contact 
entre les bornes a un niveau souhaite. La-encore, le dimensionnement des bornes 
peut etre tel que le connecteur male peut se presenter suivant toute une plage laterale 
en face du connecteur femelle pour permettre Fenfichage. De plus, Fabsence de 
butee laterale entre les plateaux 16, 17 permet egalement un enfichage partiel du 
20 connecteur male 3 aux extremites laterales du connecteur femelle 4, autrement dit les 
bornes 13, 14 depassent lateralement des bomes 19, 20. Meme'dans ce cas, la surface 
de contact peut rester suffisante pour vehiculer des courants elevees. L' enfichage 
reste possible et un contact suffisant est etabli pour vehiculer des courants eleves, 
meme si le connecteur male sc presente de biais par rapport au connecteur femelle 
25 lors de Fenfichage. Compare au precedent, ce mode de realisation presente une usure 
moindre des bornes en fonction du nombre d'enfichage realise. 

L' invention est particulierement avantageuse puisque Falignement vertical des 
connecteurs est toujours assure en raison de Fidentite de niveaux auxquels sont 
places les connecteurs. Le fait que la surface plane soit inclinee est sans importance. 
30 De meme, Falignement lateral ne pose pas de probleme en raison de Fimportance de 
la plage de positionnement laterale admise pour permettre Fenfichage correct des 
connecteurs. Ainsi, la seule reconnaissance visuelle classique du robot suffit pour 
permettre F6tablissement de la connexion. II n'est pas necessaire de lui adjoindre 
d'autres capteurs ou des systemes de guidage tels que des rails pour assurer 
35 Fenfichage. De plus, la station peut etre rapidement deplacee en un autre endroit tout 
en assurant que le robot continuera a la trouver pour s*y connecter, et ceci sans 
devoir deplacer une infrastructure de guidage du type rails ou autres. 
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Bien entendu, Tinvention peut etre mise en oeuvre sur tout type de robot tel que 
par exemple des tondeuses a gazon automatique ou des aspirateurs autonomes. Par 
ailleurs, elle peut egalement etre mise en place sur des vehicules non pas autonomes, 
mais conduits par Fhomrne tels que des voitures electriques. 
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REVENDICATIONS 

1. Un ensemble comprenant un- vehicule (1) susceptible de se deplacer 
sur une surface et une station (2) distincte du vehicule, munis chacun d'un 
connecteur (3 ; 4), dans lequel les connecteurs sont enfichables Tun dans Fautre pour 
une plage de position d'un des connecteurs par rapport a Fautre, les positions dudit 
connecteur dans la plage s'etendant dans un plan parallele a la surface. 

2. L'ensemble selon la revendication 1, caracterise en ce que la plage 
comprend une premiere position dudit connecteur et une deuxieme position dudit 
connecteur parallele a la premiere position, la premiere position etant decalee de la 
deuxieme position d'au moins 10 cm, de preference d'au moins 20 cm. 

3. L'ensemble selon la revendication 1 ou 2, caracterise en ce que les 
connecteurs sont enfichables suivant un angle variable entre eux pour un point 
d'enfichage quelconque entre les connecteurs, Fintervalle angulaire etant de 
preference d'au moins 10°, avantageusement d'au moins 25°, ou encore de 
preference d'au moins 60°. 

4. L'ensemble selon Tune quelconque des revendications 1 a 3, 
caracterise en ce que Fun (4) des connecteurs comprend deux bomes (19; 20) 
permettant d'inserer entre elles deux bornes (13 ; 14) de Fautre connecteur (3). 

5. L'ensemble selon la revendication 4, caracterise en ce que les deux 
bornes (13, 14) de Fun (3) des connecteurs sont pincees elastiquement entre les deux 
bornes (19, 20) de Fautre connecteur (4). 

6. L'ensemble selon la revendication 4 ou 5, caracterise en ce que les 
bornes (19 ; 20) de Fun des connecteurs sont disposees en forme de coin suivant la 
direction d'enfichage avec Fautre connecteur. 

7. L'ensemble selon Tune quelconque des revendications 1 a 6, 
caracterise en ce que Fetendue de ladite plage de position permet le branchement 
simultane de plusieurs connecteurs (3) du type equipant le vehicule (1) sur le 
connecteur de la station (2). 

8. L'ensemble selori Tune quelconque des revendications 1 a 7, 
caracterise en ce que la projection du bord d'enfichage du connecteur (4) de la 



18576 doc - 7 aout 2001 . 12/U 



2828589 

13 



station (2) sur le plan contenant ladite plage de position presente une forme generale 
en arc de cercle ou d'ellipse, de preference un quart de cercle, un demi-cercle ou un 
cercle complet. 

5 9. L'ensemble selon Tune quelconque des revendications 1 a 8, 

caracterise en ce que le vehicule (1 ) est du type autonome. 

10. L'ensemble selon la revendication 9, caracterise en ce que la station 
(2) est pourvue d'une balise (8) servant a guider le vehicule (1) vers le connecteur (4) 

10 de la station. 

11. L'ensemble selon la revendication 10, caracterise en ce que la balise 
(8) est de type visuelle et que le vehicule (1) comprend un systeme de vision (7) 
servant a reperer la balise pour guider le vehicule. 

15 

12. L'ensemble selon la revendication 11, caracterise en ce que la 
projection du bord d'enfichage du connecteur (4) de la station (2) sur le plan 
contenant ladite page de position presente une forme generale en arc de cercle ou 
d'ellipse, de preference un quart de cercle, un demi-cercle ou un cercle complet, et en 

20 ce que la balise (8) est placee au droit du centre de l'arc de cercle ou d'ellipse. 

13. L'ensemble selon Tune quelconque des revendications 1 a 12, 
caracterise en ce que le vehicule (1) comprend un element de stockage d'energie 
electrique, la station (2) servant a recharger l'element de stockage d'energie lorsque 

25 le vehicule y est connecte. 

14. L'ensemble selon Tune quelconque des revendications 1 a 13, 
caracterise en ce que la station est un deuxieme vehicule, chacun des vehicules etant 
equipe d'au moins un element de stockage d'energie electrique, dans lequel le 

30 premier vehicule est prevu pour recharger au moins partiellement la batterie du 
deuxieme vehicule a partir de sa propre batterie lorsque le premier vehicule est 
connecte au deuxieme vehicule. 

15. Le vehicule tel que defini dans Tune quelconque des revendications 1 

35 a 14. 

16. La station telle que definie dans Tune quelconque des revendications 1 

a 14. 
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to 
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